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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Zu-
gangsvorrichtung fir ein Fahrzeug, sowie ein Fahrzeug
mit einer derartigen Zugangsvorrichtung. Des Weiteren
betrifft sie ein Verfahren zum Betreiben einer Zugangs-
vorrichtung fur ein Fahrzeug.

[0002] Um einen unbefugten Zutritt zu einem Fahr-
zeug, insbesondere Kraftfahrzeug zu verhindern, ver-
wenden moderne Zugangsberechtigungssysteme oder
Zugangsvorrichtungen in Fahrzeugen elektronische Si-
cherungssysteme, bei denen zur Authentifizierung des
Benutzers eine Datenkommunikation zwischen einer
ersten Kommunikationseinrichtung des Fahrzeugs mit
einer zweiten Kommunikationseinrichtung in einem mo-
bilen Identifikationsgeber des Benutzers, wie einem
Schlussel oder Schlisselanhanger, erfolgt. Dabei wer-
den bei einer aktiven Zugangsvorrichtung von dem mo-
bilen Identifikationsgeber Steuersignale sowie ein Iden-
tifikationscode, beispielsweise durch Driicken einer ent-
sprechenden Taste durch den Benutzer des mobilen
Identifikationsgebers an das Fahrzeug gesendet, wor-
aufhin dieses bei korrektem Identifikationscode entrie-
gelt bzw. verriegelt wird.

[0003] Bei einer sog. passiven Zugangsvorrichtung
werden zunachst von einer ersten Kommunikationsein-
richtung des Fahrzeugs in vorbestimmten regelmaRigen
Zeitabstanden Anfragesignale oder Lokalisierungssig-
nale mit einer bestimmten Feldstarke ausgesendet, um
zu Uberprifen, ob sich ein mobiler Identifikationsgeber
in einem Annaherungsbereich um das Fahrzeug befin-
det. Nahert sich ein mobiler Identifikationsgeber dem
Fahrzeug und kann schlieBlich dessen Anfragesignale
empfangen, so wird er auf den Empfang eines Anfrage-
signals antworten, um einen Authentifizierungsvorgang
einzuleiten, und gegebenenfalls um die Position des mo-
bilen Identifikationsgebers beziiglich des Fahrzeugs be-
stimmen zu kdnnen. Zur Authentifizierung werden Da-
tentelegramme ausgetauscht, in denen letztlich der mo-
bile Identifikationsgeber seinen Authentifizierungscode
dem Fahrzeug tibermittelt. Bei erfolgreicher Uberpriifung
des Authentifizierungscodes ist es dann mdglich, dass
ein Benutzer, der sich direkt am Fahrzeug befindet, durch
Betatigen eines Trgriffs ein Entriegeln der entsprechen-
den Fahrzeugtir oder aller Fahrzeugtiren initiiert. Da
hier kein aktives Betatigen eines mechanischen oder
elektrischen Identifikationsgebers bzw. Schliissels durch
einen Benutzer vorgenommen werden muss, wird diese
Artder Zugangsberechtigung auch als passive Zugangs-
berechtigungspriifung, und die entsprechenden Zu-
gangsvorrichtungen als passive elektronische Zugangs-
vorrichtungen bezeichnet.

[0004] Als nachteilig bei derartigen passiven Zugangs-
vorrichtungen stellt sich heraus, dass fir eine regelma-
Rige Uberpriifung der Prasenz mobilen Identifikations-
gebers in der Nahe des Fahrzeugs und gegebenenfalls
auch der genauen Position des mobilen Identifikations-
gebers beziiglich des Fahrzeugs in der Regel die Anfra-
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gesignale bzw. Lokalisierungssignale in kurzen Zeitab-
stéanden, d.h. mit einer hohen Rate, ausgesendet wer-
den, um eine stets die Prasenzerfassung bzw. eine ge-
naue Positionsbestimmung und somit einen reibungslo-
sen Betrieb der passiven Zugangsvorrichtung zu ge-
wahrleisten. Dies fiihrt jedoch einerseits zu einem hohen
Stromverbrauch im Fahrzeug fiir das Aussenden der An-
fragesignale bzw. Lokalisierungssignale, sowie auch im
mobilen Identifikationsgeber beim Bearbeiten der emp-
fangenen Signale und beim Aussenden von Antwortsig-
nalen.

[0005] Die Druckschrift DE102011106888A1 offenbart
eine fernsteuerbare SchlieBvorrichtung fir ein Fahrzeug,
aufweisend eine fahrzeugseitige Steuereinrichtung mit
einer Sende-/Empfangseinheit zum drahtlosen Daten-
austausch mit mindestens einem tragbaren ID-Geber,
wobei die Steuereinrichtung ein Polling des ID-Gebers
durchfiihren kann, wobei der ID-Geber einen Sensor zur
Erfassung eines Benutzers aufweist und wobei der ID-
Geber bei erfasstem Benutzer ein Triggersignal zur An-
forderung des Pollings an die Steuereinrichtung absetzt.
Insbesondere kann der Sensor eine Bewegung des Be-
nutzers erfassen. Bewegt der Benutzer den ID-Geber,
so ist eine bevorstehende Interaktion mit dem Fahrzeug
aulRerst wahrscheinlich. Hierdurch wird das Polling nur
in begriindeten Bedarfsfallen gestartet.

[0006] Die Druckschrift DE 10 2016 223 252 A1 offen-
bart eine Zugangsvorrichtung fiir ein Fahrzeug. Diese
hat eine fahrzeugseitige Positionsbestimmungseinrich-
tung zum Bestimmen der Position eines mobilen Identi-
fikationsgebers bezlglich des Fahrzeugs. Ferner hat sie
eine fahrzeugseitige Steuereinrichtung zum Aussenden
von Lokalisierungssignalen an den mobilen Identifikati-
onsgeber zur Bestimmung der Position von diesem. Da-
bei ist die fahrzeugseitige Steuereinrichtung derart aus-
gelegt, die Haufigkeit des Aussendens der Lokalisie-
rungssignale in Abhangigkeit der Position des mobilen
Identifikationsgebers bezliglich des Fahrzeugs zu steu-
ern.

[0007] Die Druckschrift DE102011013605A1 offenbart
eine mobile Sendevorrichtung eines Zugangssystems ei-
nes Fahrzeugs, Die mobile Sendevorrichtung umfasst
eine Erfassungsvorrichtung zum Erfassen eines Bewe-
gungszustands der mobilen Sendevorrichtung und einen
Sender zum Senden eines Zugangsfreigabesignals zur
Freigabe eines Zugangs zu dem Fahrzeug. Die mobile
Sendevorrichtung umfasst weiterhin eine Verarbeitungs-
einheit, welche den Sender in Abhangigkeit von dem er-
fassten Bewegungszustand ansteuert.

[0008] Somitbestehtdie Aufgabe der vorliegenden Er-
findung darin, eine Méglichkeit zu schaffen, einen siche-
ren Betrieb einer Zugangsvorrichtung bei minimiertem
Stromverbrauch zu gewahrleisten.

[0009] Diese Aufgabe wird durch die Gegenstande der
unabhangigen Anspriiche geldst. Vorteilhafte Ausgestal-
tungen sind Gegenstand der Unteranspriiche.

[0010] Dabeiwird gemaf einem ersten Aspekt der Er-
findung eine Zugangsvorrichtung fir ein Fahrzeug mit
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folgenden Merkmalen geschaffen. Sie hat eine fahrzeug-
seitige Steuereinrichtung zum Aussenden von Anfrage-
signalen an einen mobilen Identifikationsgeber, um des-
sen Bewegungszustand zu bestimmen. Ferner ist die
fahrzeugseitige Steuereinrichtung dafiir eingerichtet,
das Aussenden der Anfragesignale an eine Antwort des
mobilen Identifikationsgebers mit dessen Bewegungszu-
stand oder das Ausbleiben der Antwort anzupassen. Bei-
spielsweise kann entsprechend des empfangenen Be-
wegungszustands die Haufigkeit des Aussendens der
Anfragesignale zu angepasst werden. Insbesondere
kann die Haufigkeit reduziert werden, wenn als Bewe-
gungszustand des mobilen Identifikationsgebers ein ru-
hender Zustand empfangen worden ist. Es ist jedoch
auch denkbar, zusatzlich oder alternativ zur Anpassung
der Haufigkeitdes Aussendens der Anfragesignale einen
Dateninhalt oder eine Signaldauer der Anfragesignale
anzupassen (insbesondere bei einem ruhenden Bewe-
gungszustand des mobilen Identifikationsgebers den
Dateninhalt oder die Signaldauer zu reduzieren).
[0011] Durch diese Steuerung des Aussendens der
Anfragesignale in Abhangigkeit des empfangenen Be-
wegungszustands des mobilen Identifikationsgebers
muss das Aussenden der Anfragesignale nicht mit einer
konstanten und hohen Rate erfolgen, sondern kann si-
tuationsabhangig betrieben werden. Auf diese Weise
kann der Stromverbrauch im Fahrzeug, aber auch im
Identifikationsgeber verringert werden, ohne irgendwel-
che Verluste bei der Leistungsfahigkeit der Zugangsvor-
richtung hinnehmen zu missen.

[0012] GemaR der Erfindung weist dabei die Zugangs-
vorrichtung ferner einen mobilen Identifikationsgeber
auf, der eine identifikationsgeberseitige Sende-/Emp-
fangseinrichtung zum Empfangen der fahrzeugseitigen
Anfragesignale, und zum Aussenden eines Antwortsig-
nals mit dem Bewegungszustand des mobilen Identifika-
tionsgebers ansprechend auf zumindest ein Anfragesi-
gnal umfasst.

[0013] GemaR der Erfindung hat der mobile Identifika-
tionsgeber ferner eine identifikationsgeberseitige Steu-
ereinrichtung zum Steuern des Aussendens der Antwort-
signale (z.B. das Integrieren des Bewegungszustands in
das Antwortsignal, etc.).

[0014] GemaR einer Ausgestaltung der Erfindung
kann die identifikationsgeberseitige Steuereinrichtung
derart eingerichtet sein, das Aussenden des Antwortsi-
gnals nur bei Vorliegen eines bestimmten Bewegungs-
zustands freizugeben. Insbesondere kann sie das Aus-
senden des Antwortsignals bei einem bewegten Zustand
des mobilen Identifikationsgebers freigeben. Somit kann
dann die fahrzeugseitige Steuereinrichtung, wie oben er-
wahnt, das Aussenden der Anfragesignale an das Aus-
bleiben der Antwort anpassen (beispielsweise durch An-
dern der Haufigkeit beim Aussenden der Anfragesigna-
le). Auf diese Weise kann der Stromverbrauch im mobi-
len Identifikationsgeber weiter gesenkt werden, da er
nicht mehr auf jedes Anfragesignal antworten muss. Au-
Rerdem kann dadurch die Sicherheit der Zugangsvor-
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richtung erhéht werden, da in der Regel ein von einem
Benutzer mitgeflihrter mobiler Identifikationsgeber dann
bewegt wird, wenn der Benutzer zu seinem Fahrzeug
geht und ab einer bestimmten Entfernung in die Reich-
weite der Anfragesignale des Fahrzeugs kommt. Sitzt
der Benutzer beispielsweise in einem Restaurant, dann
wird der mobile Identifikationsgeber ruhen bzw. einen
ruhenden Bewegungszustand einnehmen, in dem er kei-
ne Antwortsignale aussendet. Eine fahrzeugseitige Steu-
ereinrichtung, die keine Antwortsignale empfangt, wird
entsprechend keine insbesondere sicherheitsrelevanten
Fahrzeugfunktionen, wie das Entriegeln einer Fahrzeug-
tir, ausfihren. Somit kann ein Mittelsmannangriff (relay-
attack) verhindert werden.

[0015] Entsprechend dem oben dargestellten Fall ei-
nes Empfangs einer Antwort des mobilen Identifikations-
gebers mit dessen Bewegungszustand oder bei Ausblei-
ben des Antwortsignals kann die fahrzeugseitige Steu-
ereinrichtung die Haufigkeit des Aussendens der Anfra-
gesignale anpassen. Insbesondere kann die Haufigkeit
reduziert werden, wenn auf ein einziges oder eine be-
stimmte Anzahl von Anfragesignalen kein Antwortsignal
vom mobilen Identifikationsgeber empfangen worden ist.
Esistjedoch auch denkbar, zusatzlich oder alternativ zur
Anpassung der Haufigkeit des Aussendens der Anfrage-
signale einen Dateninhalt oder eine Signaldauer der An-
fragesignale anzupassen (insbesondere bei Ausbleiben
eines Antwortsignals des mobilen Identifikationsgebers
den Dateninhalt oder die Signaldauer zu reduzieren). Auf
diese Weise wird auf seitens des Fahrzeugs Energie ge-
spart, und eine Erwarmung der fahrzeugseitigen Steu-
ereinrichtung bzw. einer dieser zugeordneten fahrzeug-
seitigen Sendeeinrichtung verhindert.

[0016] GemalR der Erfindung ist die fahrzeugseitige
Steuereinrichtung dafiir eingerichtet, dass sie zu einem
beliebigen Zeitpunkt oder nach Ablauf eines bestimmten
Zeitintervalls nach Erkennen eines bestimmten Bewe-
gungszustands des mobilen Identifikationsgebers ein
Anfragesignal mit einer Aufforderung an den mobilen
Identifikationsgeber aussendet (oder ein Aussenden ver-
anlasst), durch das der mobile Identifikationsgeber ge-
zwungen wird, in jedem Fall ein Antwortsignal zurlickzu-
senden. Insbesondere in einem ruhenden Zustand des
mobilen Identifikationsgebers, in dem dieser kein Ant-
wortsignal aussendet, um Strom zu sparen, kann eine
derartige Aufforderung dazu dienen, dass die fahrzeug-
seitige Steuereinrichtung nachprift, ob sich der mobile
Identifikationsgeber noch in der Nahe des Fahrzeugs be-
findet, und gegebenenfalls um ferner dessen genaue Po-
sition mit Bezug auf das Fahrzeug zu ermitteln. Auf diese
Weise kann die Sicherheit und Zuverlassigkeit der Zu-
gangsvorrichtung erhéht werden.

[0017] GemaR der Erfindung weist der mobile Identifi-
kationsgeber ferner einen Bewegungssensor zum Erfas-
sen einer Bewegung des mobilen Identifikationsgebers
auf. Insbesondere kann der Bewegungssensor als ein
Beschleunigungssensor ausgebildet sein, der dafir ein-
gerichtet ist, eine Beschleunigung (und somit eine Be-
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wegung) des mobilen Identifikationsgebers zu erfassen.
[0018] GemaR einerweiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann die identifikationsgeberseitige Steuereinrich-
tung ferner mit dem Bewegungssensor verbunden sein.
Insbesondere erkennt die identifikationsgeberseitige
Steuereinrichtung dann als Bewegungszustand einen ru-
henden Zustand des mobilen Identifikationsgebers,
wenn die (vom Bewegungssensor) erfasste Bewegung
oder (Beschleunigung) unterhalb eines vorbestimmten
Schwellenwerts liegt. Ferner kann sie als Bewegungs-
zustand einen bewegten Zustand des mobilen Identifi-
kationsgebers erkennen, wenn die (vom Bewegungs-
sensor) erfasste Bewegung bzw. Beschleunigung ober-
halb eines vorbestimmten Schwellenwerts liegt.

[0019] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann der mobile Identifikationsgeber ferner eine
identifikationsgeberseitige Zeitmesseinrichtung zum Er-
fassen der Zeit seit einer letzten vorbestimmten Bewe-
gung des mobilen Identifikationsgebers mit einem Bewe-
gungswert oder Beschleunigungswert oberhalb eines
vorbestimmten Schwellenwerts aufweisen.

[0020] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann die identifikationsgeberseitige Steuereinrich-
tung ferner dafiir eingerichtet sein, den Bewegungszu-
stand des mobilen Identifikationsgebers als einen be-
wegten Zustand zu erkennen, wenn die vom Bewe-
gungssensor erfasste Bewegung bzw. Beschleunigung
oberhalb eines vorbestimmten Schwellenwerts liegt und
die von der identifikationsgeberseitige Zeitmesseinrich-
tung gemessene Zeitinnerhalb eines vorbestimmten Zei-
tintervalls liegt. Dabei kann das vorbestimmte Zeitinter-
vall beispielsweise 10 bis 30 Sekunden zwischen der
vorbestimmten Bewegung und Empfang des Anfragesi-
gnals betragen.

[0021] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann die fahrzeugseitige Steuereinrichtung ferner
daflr eingerichtet sein, die Haufigkeit des Aussendens
der Anfragesignale wieder zu erhdhen, wenn nach Emp-
fang einer Antwort mit einem ruhenden Zustand als Be-
wegungszustand des mobilen Identifikationsgebers wie-
der eine Antwort mit einem bewegten Zustand empfan-
genworden ist. Entsprechendes gilt, wenn nach Ausblei-
ben einer Antwort des mobilen Identifikationsgebers,
nachdem eine bestimmte Anzahl von Anfragesignalen
ausgesendet wurde, wieder eine Antwort empfangen
wurde. Zusatzlich oder alternativ zur Erhéhung der Hau-
figkeit des Aussendens der Anfragesignale ist auch mog-
lich, den Dateninhalt oder die Signaldauer wieder zu er-
héhen, wenn die gerade beschriebenen Bedingungen er-
fillt sind.

[0022] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann der mobile Identifikationsgeber, wenn er von
einem ruhenden in einen bewegten Zustand lbergeht
(oder anders ausgedriickt, wenn die identifikationsge-
berseitige Steuereinrichtung zunachst einen ruhenden
und dann einen bewegten Zustand erkannt hat) unmit-
telbar bzw. selbststandig ein Hinweissignal aussenden.
Auf diese Weise kann die fahrzeugseitige Steuereinrich-
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tung wieder schnell bzgl. des neuen Bewegungszu-
stands (eine Bewegung) des mobilen Identifikationsge-
bers informiert werden und das Aussenden der Anfrage-
signale anpassen.

[0023] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann die fahrzeugseitige Steuereinrichtung ferner
fur die Authentifizierung des mobilen Identifikationsge-
bers gegeniiber dem Fahrzeug ausgelegt sein. Dazu
dient sie zum Aussenden von zumindest einem Anfra-
gesignal mit einer Anforderung flr einen ldentifikations-
code an den mobilen Identifikationsgeber, sowie zum
Empfangen des Identifikationscodes von dem Identifika-
tionsgeber. Stimmt der vom mobilen Identifikationsgeber
gesendete Identifikationscode mit einem im Fahrzeug
bzw. in der fahrzeugseitigen Steuereinrichtung gespei-
cherten Sollcode Uberein, so wird der mobile Identifika-
tionsgeber als korrekt identifiziert.

[0024] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann die fahrzeugseitige Steuereinrichtungin Form
der Anfragesignale oder als separate Lokalisierungssig-
nale Signale zur Positionsbestimmung des mobilen Iden-
tifikationsgebers aussenden. Dabei ist es bei der Ver-
wendung von separaten Lokalisierungssignalen denk-
bar, dass die Frequenz des Aussendens dieser Lokali-
sierungssignale auch entsprechend des Bewegungszu-
stands des mobilen Identifikationsgebers angepasst
wird, entsprechend der Frequenz der Anfragesignale. Es
ist dabei denkbar, dass die oben beschriebene korrekte
Identifizierung des mobilen Identifikationsgebers am
Fahrzeug dafiir verwendet wird, dass das Aussenden
von Lokalisierungssignalen oder die Anpassung der
Haufigkeit des Aussendens der Lokalisierungssignale
nur dann geschieht, wenn zuvor ein korrekter mobiler
Identifikationsgeber erfasst worden ist.

[0025] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dungist es denkbar, dass die fahrzeugseitige Steuerein-
richtung nur bei einem erkannten bewegten Zustand des
mobilen Identifikationsgebers (oder anders ausgedrtickt,
wenn die erfasste Bewegung oder Beschleunigung ober-
halb eines vorbestimmten Schwellenwerts liegt) Lokali-
sierungssignale fiir eine Positionsbestimmung ausge-
sendet. Hingegen kann im ruhenden Zustand des mobi-
len Identifikationsgebers (wenn die erfasste Bewegung
bzw. Beschleunigung unterhalb eines vorbestimmten
Schwellenwerts liegt) lediglich ein "Prasenz-Polling"
(Polling: das regelmafige Aussenden von Anfragesig-
nalen) stattfinden, bei dem die Anwesenheit eines mo-
bilen ldentifikationsgebers und dessen Bewegungszu-
stand abgefragt werden. Durch eine derart gewahlte Ab-
fragestrategie kann wiederum Strom insbesondere auf
Seiten der fahrzeugseitigen Steuereinrichtung einge-
spart werden.

[0026] GemaR einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung ist die fahrzeugseitige Steuereinrichtung ferner da-
fur eingerichtet, eine vorbestimmte Fahrzeugfunktion
auszuldsen in Abhangigkeit des Empfangs eines beweg-
ten Zustands des mobilen Identifikationsgebers oder der
Position des mobilen Identifikationsgebers beziiglich des
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Fahrzeugs oder des Empfangs eines giiltigen Identifika-
tionscodes des mobilen Identifikationsgebers, oder bei
Vorliegen einer bestimmten Kombination der genannten
Kriterien. Bei derartigen Fahrzeugfunktionen kann es
sich dabei um ein "welcome lighting" (eine BegriiBungs-
beleuchtung) handeln, die ein Aktivieren einer Beleuch-
tungseinrichtung des Fahrzeugs bewirkt, wenn sich ein
Benutzer mit dem mobilen Identifikationsgeber dem
Fahrzeug genahert hat und sich in einer bestimmten Ent-
fernung oder darunter beziiglich des Fahrzeugs befindet.
Es kann sich ferner um eine sog. "approach-unlock"-
Funktion (ein automatisches Entriegeln bei Annaherung)
handeln, wobei eine dem mobilen Identifikationsgeber
bzw. seinem mitfihrenden Benutzer die nachste Ture
automatisch bei einer Anndherung entriegeln wird.
SchlieBlichistes auch denkbar, dass eine derartige Fahr-
zeugfunktion ein sog. "walk-away-locking" (ein Verrie-
geln beim Weggehen) umfasst, bei dem Fahrzeug bzw.
dessen Turen automatisch verriegelt werden, wenn ein
Benutzer mit seinem Identifikationsgeber sich weiter als
einen vorbestimmten Abstand vom Fahrzeug wegbe-
wegt.

[0027] GemaR einer weiteren Ausgestaltung kann es
sich bei dem mobilen Identifikationsgeber um einen elek-
tronischen Fahrzeugschlissel handeln. Es ist jedoch
auch denkbar, dass der mobile Identifikationsgeber als
ein Mobiltelefon, insbesondere als ein Smartphone (in-
telligentes Telefon) ausgebildet ist.

[0028] GemaR einem zweiten Aspekt der Erfindung
wird ein Fahrzeug geschaffen, das eine Zugangsvorrich-
tung gemanR obiger Darstellung oder einer Ausgestaltung
hiervon umfasst.

[0029] Schlieflich wird gemal einem dritten Aspekt
ein Verfahren zum Betreiben einer Zugangsvorrichtung
fur ein Fahrzeug mit folgenden Schritten geschaffen. Es
werden Anfragesignale an einen mobilen Identifikations-
geber zur Bestimmung von dessen Bewegungszustand
ausgesendet. Ferner wird das Aussenden der Anfrage-
signale an ein Antwortsignal des mobilen Identifikations-
gebers mit dem Bewegungszustand des mobilen Identi-
fikationsgebers, oder in Abhangigkeit des Empfangs
oder Ausbleibens des Antwortsignals angepasst. Auf
diese Weise wird eine Madglichkeit geschaffen, den
Stromverbrauch einer Zugangsvorrichtung ohne Einbu-
Ren bei der sicheren Funktion zu reduzieren. Des Wei-
teren wird gemaR der Erfindung zu einem beliebigen Zeit-
punkt oder nach Ablauf eines bestimmten Zeitintervalls
nach Erkennen eines bestimmten Bewegungszustands
des mobilen Identifikationsgebers ein Anfragesignal mit
einer Aufforderung an den mobilen Identifikationsgeber
ausgesendet, durch das der mobile Identifikationsgeber
gezwungen wird, in jedem Fall ein Antwortsignal zurlick-
zusenden.

[0030] Vorteilhafte Ausgestaltungen der Zugangsvor-
richtung sind, soweit auf das Fahrzeug und das Verfah-
ren Ubertragbar auch als vorteilhafte Ausgestaltungen
des Fahrzeugs und des Verfahrens anzusehen, und um-
gekehrt.
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[0031] Im Folgenden sollen nun beispielhafte Ausfiih-
rungsformen der vorliegenden Erfindung Bezug neh-
mend auf die beiliegenden Zeichnungen naher erlautert
werden.
[0032] Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Fahr-
zeugs mit einer Zugangsvorrichtung gemaf einer
Ausfiihrungsform der Erfindung;

Fig. 2 ein Ablaufdiagramm zum Veranschaulichen
der Steuerung des Aussendens von Anfragesigna-
lenin Abhangigkeit der Bewegung des mobilen Iden-
tifikationsgebers gemal einer ersten Ausfihrungs-
form;

Fig. 3 ein Ablaufdiagramm zum Veranschaulichen
der Steuerung des Aussendens von Anfragesigna-
lenin Abhangigkeit der Bewegung des mobilen Iden-
tifikationsgebers gemaf einer zweiten Ausfihrungs-
form;

Fig. 4 ein Ablaufdiagramm zum Veranschaulichen
der Steuerung des Aussendens von Anfragesigna-
lenin Abhangigkeit der Bewegung des mobilen Iden-
tifikationsgebers gemal einer dritten Ausfihrungs-
form.

Fig. 5 ein Ablaufdiagramm zum Veranschaulichen
der Steuerung des Aussendens von Anfragesigna-
lenin Abhangigkeit der Bewegung des mobilen Iden-
tifikationsgebers gemaR einer vierten Ausfihrungs-
form.

[0033] Es sei zunachst auf Figur 1 verwiesen, in der
ein Fahrzeug FZ mit einer Zugangsvorrichtung ZV ge-
maf einer Ausfihrungsform der Erfindung gezeigt ist.
Das Fahrzeug FZ weist dabei eine Fahrzeugtiir FZT auf,
die Uber ein zentrales SchlieRsystem ZSS entriegelbar
oder verriegelbar ist. Des Weiteren umfasst das Fahr-
zeug FZ fahrzeugseitige Komponenten der Zugangsvor-
richtung ZV. Zum einen ist dies eine fahrzeugseitige
Steuereinrichtung STE. Diese hat eine fahrzeugseitige
Sende-/Empfangseinrichtung SEF, die dafiir eingerich-
tetist, Funksignale an einen mobilen Identifikationsgeber
IDG zu senden und Antwortsignale von diesem zu emp-
fangen. Der mobile Identifikationsgeber kann dabei als
ein elektronischer Fahrzeugschlissel oder ein Smart-
phone ausgebildet sein. Flr das Senden und Empfangen
istdie fahrzeugseitige Steuereinrichtung STE bzw. deren
fahrzeugseitige Sende-/Empfangseinrichtung SEF mit
einer fahrzeugseitigen Antenne ANF verbunden, die
auch mehrere Teilantennen aufweisen kann. Dabei kann
die fahrzeugseitige Sende-/Empfangseinrichtung SEF
Uber die Antenne ANF beispielsweise ein niederfrequen-
tes Anfragesignal ANO (z.B. bei ca. 125 kHz) zum Iden-
tifikationsgeber IDG aussenden, der ansprechend auf
dieses mit einem Antwortsignale AWO antwortet, in dem



9 EP 3 883 825 B1 10

ferner ein Identifikationscode CO des Identifikationsge-
bers IDG enthalten sein kann. Bei dem Antwortsignal
AWO kann es sich dabei um ein Hochfrequenzsignal
(z.B. bei ca. 433 MHz) handeln.

[0034] Es istferner denkbar, dass die Kommunikation
bzw. der Austausch der beschriebenen Signale auch mit-
tels eines anderen Funkstandards erfolgen kann, wie bei-
spielsweise gemal einem Bluetooth-Standard, insbe-
sondere "Bluetooth Low Energy" (BLE), oder auch ge-
mafR einem WLAN-Standard (Wireless Local Area Net-
work). Auch eine Kommunikation mittels eines Aus-
tauschs von UWB-(ultra wideband = Ultra-Breitband) Si-
gnalen ist denkbar.

[0035] Neben den gerade erwahnten Signalen fir ei-
nen Authentifizierungsvorgang kénnen zwischen dem
Fahrzeug FZ und dem Identifikationsgeber IDG weitere
Signale fir eine Bestimmung der Position des Identifika-
tionsgebers IDG beziiglich des Fahrzeugs FZ ausge-
tauscht werden. Dabei kann die Steuereinrichtung STE
Uber die Antenne ANF ein oder mehrere niederfrequente
Lokalisierungssignale LS1 aussenden, deren Feldstarke
am Ort des Identifikationsgebers gemessen und in Form
eines Feldstarkewerts RS1 mit einem entsprechenden
Antwortsignal AW1 vom Identifikationsgeber zum Fahr-
zeug zurlickgeschickt wird. Ausgehend von der Tatsa-
che, dass die empfangene Feldstarke eines Lokalisie-
rungssignals mit zunehmenden Abstand abnimmt, kann
der mit dem Antwortsignal AW1 mitgeschickte Feldstar-
kewert RS1 ein MaR fiir die Entfernung zwischen Iden-
tifikationsgeber IDG und dem Fahrzeug darstellen.
[0036] Wahrend die Kommunikation einer einzigen
Antenne ANF mit dem ldentifikationsgeber IDG die Be-
stimmung eines Abstands des Identifikationsgebers IDG
von dieser Antenne ermdglicht, ist es ferner denkbar, ei-
ne genauere Positionsbestimmung des Identifikations-
gebers IDG bezlglich des Fahrzeugs FZ dadurch zu er-
moglichen, dass zusatzlich zur Antenne ANF eine wei-
tere fahrzeugseitige Antenne zum Aussenden von Loka-
lisierungssignalen verwendet wird. Mittels eines entspre-
chenden Triangulationsverfahrens kann dann der Iden-
tifikationsgeber genauer geortet werden. Eine oder auch
mehrere zusatzliche Antennen fiir eine verbesserte Po-
sitionsbestimmung sind zwar denkbar, aber aus Griin-
den der Ubersichtlichkeit in Figur 1 nicht dargestellt.
[0037] Es seibemerkt, dass beiderobigen Darstellung
fur Positionsbestimmung zwischen fahrzeugseitigen An-
tennen und dem mobilen Identifikationsgeber eine Emp-
fangsfeldstarkemessung auf Seiten des mobilen Identi-
fikationsgebers von niederfrequenten (oder hochfre-
quenten bzw. auch Bluetooth) Lokalisierungssignalen,
abgestrahlt von den fahrzeugseitigen Antennen, durch-
gefluihrt worden ist. Es ist jedoch auch denkbar, eine Po-
sitionsbestimmung zwischen fahrzeugseitigen Antennen
und dem mobilen Identifikationsgeber basierend auf
Laufzeitmessungen, wie z.B. mittels funkbasierter UWB-
(ultrawideband = Ultra-Breitband) Ubertragungen durch-
zuftihren. Dazu weist die fahrzeugseitige Steuereinrich-
tung STE bzw. deren Sende-/Empfangseinrichtung SEF
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anstelle der oben erwahnten Antennen zum Aussenden
von niederfrequenten (oder hochfrequenten bzw. Blue-
tooth) Lokalisierungssignalen eine oder mehrere ent-
sprechende UWB-Sende-/Empfangseinrichtungen auf,
denen jeweilige UWB-Antennen zugeordnet sind. Fir ei-
ne Positionsbestimmung mit Bezug auf die Antennen,
die je nach Anwendungsfall an verschiedenen Positio-
nen am Fahrzeug FZ vorgesehen sind, senden die je-
weiligen Antennen UWB-Signale (kurze UWB-Impulse)
zu dem mobilen Identifikationsgeber IDG aus, die von
dem mobilen Identifikationsgeber IDG empfangen und
wieder zurtick zu den UWB-Antennen bzw. deren zuge-
ordneten UWB-Sende-/Empfangseinrichtungen gesen-
det werden.

[0038] Die fiir das Uberwinden der Entfernung zwi-
schen Fahrzeug bzw. den UWB-Antennen zu dem mo-
bilen Identifikationsgeber bendtigte Laufzeit wird somit
in den jeweiligen UWB-Sende-/Empfangseinrichtungen
gemessen, sodass darauf basierend die jeweilige Ent-
fernung bzw. die relative Position des mobilen Identifika-
tionsgebers IDG zu den (oder der) UWB-Antennen er-
mittelt werden kann. Auch ein Authentifizierungsvorgang
kann zusatzlich zur Positionsbestimmung mittels UWB
durchgefihrt werden

[0039] Die fahrzeugseitige Steuereinrichtung STE ist
ferner mit dem zentralen SchlieRsystem ZSS verbunden,
so dass die Steuereinrichtung STE Uber das zentrale
SchlieRsystem ZSS die Fahrzeugtiir FZT entriegeln bzw.
verriegeln kann. Eine Voraussetzung fiir ein Entriegeln
bestehtdarin, dass der von dem Identifikationsgeber IDG
an das Fahrzeug Ubertragene Identifikationscode CO mit
einem in der fahrzeugseitigen Steuereinrichtung STE
(bzw. einer dieser zugeordneten Speichereinrichtung
SPF) gespeicherten Sollcode SCO Ubereinstimmt. In
diesem Fall wird der Identifikationsgeber IDG als der kor-
rekte Identifikationsgeberangesehen, so dass ein diesen
Identifikationsgeber mitfiihrender Benutzer mit dem kor-
rekten ldentifikationsgeber ins Fahrzeuginnere bzw. in
die Fahrgastzelle gelangen kann. Eine weitere (zusatz-
liche) Voraussetzung fiir ein Entriegeln der Fahrzeugtir
FZT kann sein, dass sich der Identifikationsgeber IDG
ferner an der richtigen Position bezliglich des Fahrzeugs
bzw. innerhalb eines bestimmten Abstands um das Fahr-
zeug befindet. Anders ausgedruickt, ist es denkbar, dass
eine Fahrzeugtir FZT von der Steuereinrichtung STE
beispielsweise nur dann entriegelt werden kann, wenn
sich der Identifikationsgeber IDG innerhalb eines vorbe-
stimmten Abstands um das Fahrzeugs oder innerhalb
eines vorbestimmten Abstands beziiglich einer Fahr-
zeugtire befindet. Als weitere

zusatzliche) Voraussetzung fiir ein Entriegeln der Fahr-
zeugtir FZT kann sein, dass sich der mobile Identifika-
tionsgeber IDG in einem bewegten Zustand befindet.
[0040] Es ist ferner denkbar, dass ein automatisches
Entriegeln der Fahrzeugtir FZT auch nur dann erfolgt,
wenn einerseits der Identifikationscode CO als korrekt
registriert wurde und ferner die Bewegungsrichtung in
Richtung des Fahrzeugs FZ verlauft. Das Kriterium eines
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bewegten Zustands des mobilen Identifikationsgebers
ware bei Erfassen einer Bewegungsrichtung schon im-
plizit mit als erkannt anzusehen.

[0041] Zur Positionsbestimmung ist die fahrzeugseiti-
ge Steuereinrichtung STE mit einer fahrzeugseitigen Po-
sitionsbestimmungseinrichtung PBE verbunden, die von
der fahrzeugseitigen Steuereinrichtung STE die Uber ei-
ne oder mehrere Fahrzeugantennen ANF empfangenen
Feldstarkewerte RS1 eines Identifikationsgebers IDG er-
halt und daraus durch Kenntnis des Anbringungsorts der
einen oder mehreren Antennen am Fahrzeug auf die Po-
sition des mobilen Identifikationsgebers IDG schlielRen
kann.

[0042] Zur Kommunikation des mobilen Identifikati-
onsgebers IDG mit dem Fahrzeug FZ hat der mobile
Identifikationsgeber IDG eine identifikationsgeberseitige
Sende-/Empfangseinrichtung SEI mit einer Feldstar-
keerfassungseinrichtung FEE, die iber eine identifikati-
onsgeberseitige Antenne ANI die entsprechenden Loka-
lisierungssignale LS1 (sowie auch Anfragesignale ANO)
empfangt, wobei die Feldstarkeerfassungseinrichtung
FEE von den Lokalisierungssignalen LS1 den jeweiligen
Feldstarkewert RSSI bestimmt und diesen der identifika-
tionsgeberseitigen Steuereinrichtung STI weiterleitet.
Diese generiert daraus ein Antwortsignal AW1, in dem
ein der erfassten Feldstarke entsprechender Wert oder
ein daraus abgeleiteter Wert RS1 enthalten ist. Wie oben
erwahnt, wird dieses Antwortsignal AW1 dann, beispiels-
weise als ein Hochfrequenzsignal Uber die identifikati-
onsgeberseitige Antenne ANI zuriick zum Fahrzeug ge-
schickt.

[0043] Wie oben ferner erwdhnt, erhalt der Identifika-
tionsgeber IDG fir eine Authentifizierung gegeniber
dem Fahrzeug ein Anfragesignal ANO, auf das hin die
identifikationsgeberseitige Steuereinrichtung STI aus ei-
nem Speicher SPI den Identifikationscode CO heraus-
holt und in dem Antwortsignal AWO, wiederum insbe-
sondere als ein Hochfrequenzsignal zum Fahrzeug FZ
zuruickschickt.

[0044] DurchdasAussendender Anfragesignale ANO
kann die fahrzeugseitige Steuereinrichtung STE ferner
den Bewegungszustand des mobilen Identifikationsge-
bers abfragen. Dies kann dabei durch ein regelmaRiges
Aussenden der Anfragesignale ANO miteiner ersten vor-
bestimmten Rate oder Haufigkeit H1 geschehen. Dazu
kann in den Anfragesignalen ANO eine entsprechende
Aufforderung enthalten sein. Wie es unten noch genauer
erlautert werden wird, kann die fahrzeugseitige Steuer-
einrichtung STE ferner dafiir eingerichtet sein, das Aus-
senden der Anfragesignale an eine Antwort des mobilen
Identifikationsgebers mit dessen Bewegungszustand
anzupassen. Entsprechendist es auch mdglich, das Aus-
senden der Anfragesignale an das Ausbleiben der Ant-
wort des mobilen Identifikationsgebers anzupassen.
[0045] Gemal einer ersten Variante ist die identifika-
tionsgeberseitige Steuereinrichtung STI zum Steuern
des Aussendens der Antwortsignale, wie zum Integrieren
des Bewegungszustands BWZ in das Antwortsignal ANO
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ausgelegt. Dazu ist die identifikationsgeberseitige Steu-
ereinrichtung STI mit einem identifikationsgeberseitigen
Bewegungssensor BWS zum Erfassen einer Bewegung
bzw. Bewegungszustands BWZ des mobilen Identifika-
tionsgebers verbunden. Die identifikationsgeberseitige
Steuereinrichtung erkennt dabei als Bewegungszustand
BWZ einen ruhenden Zustand des mobilen Identifikati-
onsgebers IDG, wenn die erfasste Bewegung unterhalb
eines vorbestimmten Schwellenwerts SW liegt, und als
Bewegungszustand BWZ einen bewegten Zustand des
mobilen Identifikationsgebers, wenn die erfasste Bewe-
gung oberhalb des vorbestimmten Schwellenwerts SW
liegt.

[0046] Wird von dem mobilen Identifikationsgeber IDG
ein Antwortsignal AWO mit einem Bewegungszustand
BW?Z insbesondere ansprechend auf ein Anfragesignal
zurlickgeschickt, so pruft die fahrzeugseitige Steuerein-
richtung STE, um welchen zuriick gemeldeten Bewe-
gungszustand es sich handelt. Im Falle eines "bewegten
Zustands" des Identifikationsgeber IDG wird die Haufig-
keit des Aussendens der Anfragesignale ANO beibehal-
ten. Wird hingegen ein "ruhender Zustand" als Bewe-
gungszustand BZW des mobilen Identifikationsgebers
empfangen, so wird die fahrzeugseitige Steuereinrich-
tung STE die Haufigkeit des Aussendens der Anfragesi-
gnale ANO auf eine zur ersten Haufigkeit verminderte
zweite Haufigkeit H2 reduzieren. Bei einem ruhenden
Zustand des Identifikationsgebers ist nicht zu erwarten,
dass dieser umgehend von einem Benutzer zum Fahr-
zeug getragen wird (um eine Authentifizierung durchzu-
fihren bzw. abzuschlieRen oder damit der Benutzer das
Fahrzeug betritt). Folglich wird durch das Reduzieren der
Haufigkeit des Aussendens der Anfragesignale ANO ei-
nerseits am Fahrzeug Strom gespart, und andererseits
auch am mobilen Identifikationsgeber, da dieser nicht
mehr so oft antworten muss.

[0047] Zuséatzlich zu den Funktionen der ersten Vari-
ante hat die identifikationsgeberseitige Steuereinrich-
tung STl gemaR einer zweiten Variante weitere Funkti-
onen bei der Steuerung des Aussendens der Antwortsi-
gnale. Neben der Integration des Bewegungszustands
BW?Z in das Antwortsignal ist die identifikationsgebersei-
tige Steuereinrichtung STI dafiir ausgelegt, das Aussen-
den eines Antwortsignals AWO nur bei Vorliegen eines
bestimmten Bewegungszustands BWZ freizugeben. Ins-
besondere kann sie das Aussenden des Antwortsignals
bei einem bewegten Zustand des mobilen Identifikations-
gebers freigeben. Auf diese Weise kann der Stromver-
brauch im mobilen Identifikationsgeber weiter gesenkt
werden, da er nicht mehr auf jedes Anfragesignal ant-
worten muss.

[0048] GemalR einer dritten Variante kann der mobile
Identifikationsgeber IDG ferner eine identifikationsge-
berseitige Zeitmesseinrichtung ZMI zum Erfassen der
Zeit seit einer letzten vorbestimmten Bewegung des mo-
bilen Identifikationsgebers IDG mit einem Bewegungs-
wert oder Beschleunigungswert oberhalb eines vorbe-
stimmten Schwellenwerts SZ aufweisen. Entsprechend
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kann die identifikationsgeberseitige Steuereinrichtung
ferner dafiir eingerichtet sein, den Bewegungszustand
BWZ des mobilen Identifikationsgebers IDG als einen
bewegten Zustand zu erkennen, wenn die vom Bewe-
gungssensor BMS erfasste Bewegung bzw. Beschleu-
nigung oberhalb des vorbestimmten Schwellenwerts
liegt und die von der identifikationsgeberseitige Zeitmes-
seinrichtung gemessene Zeit innerhalb eines vorbe-
stimmten Zeitintervalls liegt.

[0049] Nach Darstellung der wesentlichen Komponen-
ten einer Zugangsvorrichtung (auch mit méglichen Vari-
anten) sollen nun im Folgenden Ausfiihrungsformen zur
Ansteuerung des Aussendens von Anfragesignalen in
Abhangigkeit der Bewegung des mobilen Identifikations-
gebers IDG dargestellt werden.

[0050] In Figur 2 ist dabei ein erstes Ablaufdiagramm
zum Veranschaulichen der Ansteuerung des Aussen-
dens von Anfrage- bzw. Lokalisierungssignalen geman
einer ersten Ausflihrungsform gezeigt. Hierin verlauft ein
Zeitstrahl in der Figur von oben nach unten, wobei die
entsprechenden Ereignisse aus Sicht der fahrzeugseiti-
gen Steuereinrichtung STE (bzw. deren fahrzeugseitiger
Sende-/Empfangseinrichtung SEF) dargestellt sind. Be-
ginnend von oben nach unten wird in einem ersten Schritt
zu einem Zeitpunkt T1 von der fahrzeugseitigen Sen-
de-/Empfangseinrichtung SEF ein jeweiliges Anfragesi-
gnal ANO sowie ein Lokalisierungssignal LS1 ausgesen-
det. Diese Signale werden in einem zweiten Schritt von
dem mobilen Identifikationsgeber IDG, der sich gerade
in Bewegung befindet, empfangen und ausgewertet. Ent-
sprechend schickt der mobile Identifikationsgeber IDG
jeweilige Antwortsignale AWO mit der Information eines
bewegten Zustands des mobilen Identifikationsgebers
sowie ein Antwortsignal AW1 auf das Lokalisierungssi-
gnal mit einer Information der am Ort des mobilen Iden-
tifikationsgebers gemessenen Feldstarke RS1 zurtick.
Diese Signale werden dann in einem dritten Schritt zum
Zeitpunkt T2 von der fahrzeugseitigen Sende-/Emp-
fangseinrichtung SEF empfangen.

[0051] Wahrend des bewegten Zustands eines mobi-
len Identifikationsgebers IDG und solange die fahrzeug-
seitige Sende-/Empfangseinrichtung SEF seitens des
mobilen Identifikationsgebers IDG Antwortsignale AWO0
und AW1 auf entsprechende Anfrage- ANO bzw. Loka-
lisierungssignale LS1 empfangt, wird von der fahrzeug-
seitigen Steuereinrichtung STE ein Zeitintervall Z1 fir
das nachste Aussenden eines weiteren Anfragesignals
bzw. Lokalisierungssignals eingestellt. Dieses Zeitinter-
vall Z1 beispielsweise von ca. 250 Millisekunden ent-
spricht einer ersten Rate bzw. Haufigkeit A1 (Signale pro
Sekunde). Das Zeitintervall Z1 so weitere Zeitintervalle
(beispielsweise das Zeitintervall Z2) kann mit einer fahr-
zeugseitigen Zeitmesseinrichtung ZMF gemessen wer-
den.

[0052] Somit wird nach Ablauf des Zeitintervalls Z1
ausgehend von dem Zeitpunkt T1 in einem vierten Schritt
zum Zeitpunkt T3 wiederum ein jeweiliges Anfragesignal
ANO und ein Lokalisierungssignal LS1 ausgesendet.
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Diese Signale werden in einem flinften Schritt vom mo-
bilen Identifikationsgeber IDG, der sich nun in Ruhe be-
findet, empfangen und verarbeitet. Gemal dieser ersten
Ausfuhrungsform ist die identifikationsgeberseitige Steu-
ereinrichtung STE derart ausgebildet, dass sie bei einem
ruhenden Zustand des ldentifikationsgebers IDG der
identifikationsgeberseitigen = Sende-/Empfangseinrich-
tung SEI nicht freigibt, ein jeweiliges Antwortsignal AWO
oder AW1 auszusenden. Somit wartet die fahrzeugseiti-
ge Sende-/Empfangseinrichtung SEF in einem sechsten
Schritt zum Zeitpunkt T4 auf Antwortsignale, es werden
jedoch keine Antwortsignale auf Seiten des Fahrzeugs
empfangen. Durch das Unterbinden des Aussendens
von Antwortsignalen im ruhenden Zustand des ldentifi-
kationsgebers IDG kann somit auf Seiten des Identifika-
tionsgebers Strom gespart werden.

[0053] Aufgrund der Tatsache, dass die fahrzeugsei-
tige Sende-/Empfangseinrichtung SEF zum Zeitpunkt T4
kein Antwortsignal erhalten hat, wird die fahrzeugseitige
Steuereinrichtung STE nun das Zeitintervall fir das
nachste Aussenden eines Anfragesignals auf das Zeitin-
tervall Z2, das langer ist als das Zeitintervall Z1, einstel-
len. Es kann beispielsweise 1 bis 2 Sekunden betragen.
Entsprechend andert sich somit die Haufigkeit H2 des
Aussendens von Signalen seitens der fahrzeugseitigen
Sende-/Empfangseinrichtung SEF auf einen geringeren
Wert.

[0054] Somit wird nun in einem siebten Schritt zu ei-
nem Zeitpunkt T5 seitens der fahrzeugseitigen Sen-
de-/Empfangseinrichtung SEF ein nachstes Anfragesig-
nal ANO ausgesendet. Gemal dieser Ausfihrungsform
wird ferner im ruhenden Zustand des mobilen Identifika-
tionsgebers darauf verzichtet, ein Lokalisierungssignal
LS1 auszusenden, da sich der mobile Identifikationsge-
ber IDG im Ruhezustand nicht bewegt und seinen Ort
seit der letzten Positionsbestimmung nicht gedndert hat.
Auf diese Weise wird nicht nur durch die verringerte Hau-
figkeit (H2) des Aussendens von Anfragesignalen, son-
dern auch durch den Verzicht des Aussendens von Lo-
kalisierungssignalen (und somit durch das Verkiirzen der
Sendedauer) auch auf Fahrzeugseitige Strom einge-
spart. Da sich der mobile Identifikationsgeber IDG wei-
terhin in Ruhe befindet und dies die identifikationsgeber-
seitige Steuereinrichtung STI in einem achten Schritt
auch feststellt, wird der Identifikationsgeber IDG kein
Antwortsignal aussenden. In einem neunten Schritt zu
einem Zeitpunkt T6 wartet die fahrzeugseitige Sen-
de-/Empfangseinrichtung SEF auf ein Antwortsignal, es
wird jedoch kein Antwortsignal auf Seiten des Fahrzeugs
empfangen.

[0055] Da sich im Beispiel der mobile Identifikations-
geber IDG weiter in Ruhe befindet, werden zu den Zeit-
punkten T7 und T8 quasi die gerade erwdhnten Schritte
sieben bis neun wiederholt.

[0056] Ineinemzehnten Schrittzum Zeitpunkt T9 nach
Ablauf eines weiteren zweiten Zeitintervalls Z2 nach Aus-
senden des letzten Anfragesignals ANO wird wiederum
ein Anfragesignal ANO seitens der fahrzeugseitigen
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Sende-/Empfangseinrichtung SEF ausgesendet. Dieses
Anfragesignal wird in einem elften Schritt vom mobilen
Identifikationsgeber IDG, der sich nun wieder in einem
bewegten Zustand befindet, empfangen. Entsprechend
wird die identifikationsgeberseitige Steuereinrichtung
STlin das entsprechende Antwortsignal AWO eine Infor-
mation BWZ zum bewegten Zustand des Identifikations-
gebers einbauen und das Aussenden dieser Antwort
AWO veranlassen. Folglich empfangt die fahrzeugseitige
Sende-/Empfangseinrichtung SEF in einem zwdlften
Schritt zum Zeitpunkt T10 das Antwortsignal AWO mit
der Information des bewegten Zustands des mobilen
Identifikationsgebers.

[0057] Die fahrzeugseitige Steuereinrichtung STE er-
héht in einem dreizehnten Schritt daraufhin wieder die
Haufigkeit des Aussendens der Anfragesignale auf den
Wert H1, sodass ausgehend von dem Zeitpunkt T9 nach
einem Zeitintervall Z1 in einem vierzehnten Schritt zum
Zeitpunkt T11 einerseits wieder ein Anfragesignal ANO
und nun wieder (aufgrund der Bewegung des mobilen
Identifikationsgebers) ein Lokalisierungssignal LS1 aus-
gesendet wird. Wie oben bei den Signalen zum Zeitpunkt
T1 werden auch hier wieder die beiden Signale vom mo-
bilen Identifikationsgeber IDG in einem fiinfzehnten
Schrittempfangen, ausgewertet und es wird ein entspre-
chendes Antwortsignal AWO und AW1 zuriickgesendet.
Die Antwortsignale werden in einem sechzehnten Schritt
zu einem Zeitpunkt T12 von der fahrzeugseitigen Sen-
de-/Empfangseinrichtung SEF empfangen und ausge-
wertet. Durch dieses Ansteuern des Aussendens der An-
fragesignale bzw. Lokalisierungssignale in Abhangigkeit
der Bewegung des mobilen Identifikationsgebers IDG
kann die Haufigkeit entsprechend der Bewegung optimal
angepasst werden und somit Strom eingespart werden,
sowohl auf Seiten des Fahrzeugs FZ als auch auf Seiten
des mobilen Identifikationsgebers IDG.

[0058] Es sei bemerkt, dass es maoglich ist, den Zeit-
punkt T11 zum erneuten Aussenden von Anfrage- bzw.
Lokalisierungssignalen nicht erst nach einem Zeitinter-
vall Z1 ab dem Zeitpunkt T9 des letzten Aussendens ei-
nes Anfragesignals ANO zu definieren, wie es in Figur 2
gezeigt wurde, sondern gleich direkt nach Empfang und
Auswertung des Antwortsignals AWO0 zum Zeitpunkt T10.
Auf diese Weise kann wieder eine schnell beginnende
Lokalisierung des mobilen Identifikationsgebers IDG und
somit eine verbesserte Zuverlassigkeit der Zugangsvor-
richtung erreicht werden.

[0059] Es seinun auf Figur 3 verwiesen, in der ein wei-
teres Ablaufdiagramm zum Veranschaulichen der An-
steuerung des Aussendens von Anfrage- bzw. Lokalisie-
rungssignalen gemaR einer zweiten Ausfihrungsform
gezeigt ist. Die ersten beiden Ausfiihrungsformen sind
sich ahnlich und unterscheiden sich im Wesentlichen in
den Schritten fiinf und sechs bzw. acht und neun. Anders
ausgedrickt ist die identifikationsgeberseitige Steuer-
einrichtung STlin dieser zweiten Ausfiihrungsform derart
ausgebildet, dass sie bei Feststellen eines ruhenden Zu-
stands des Identifikationsgebers nicht das Aussenden
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der Antwortsignale AWO bzw. AW1 verhindert, sondern
nun immer freigibt. Hierflr integriert sie in das jeweilige
Antwortsignal einen Bewegungszustand oder auch nach
Bedarf einen gemessenen Feldstarkewert, wie oben er-
lautert.

[0060] Das bedeutet, in einem geanderten Schritt finf
nach der zweiten Ausfiihrungsform sendet der mobile
Identifikationsgeber sowohl ein Antwortsignal AWO mit
einer Information BWZ bzgl. eines ruhenden mobilen
Identifikationsgebers IDG, als auch ein Antwortsignal
AW1 mit dem gemessenen Feldstarkewert RS1. Ent-
sprechend empfangt die fahrzeugseitige Sende-/Emp-
fangseinrichtung SEF die Antwortsignale in einem gean-
derten Schritt sechs zum Zeitpunkt T4. Die fahrzeugsei-
tige Steuereinrichtung STE kennt nun eindeutig den ru-
henden Zustand des mobilen Identifikationsgebers IDG,
passt die Haufigkeit des Aussendens von Signalen an,
und wird entsprechend auch davon absehen, Lokalisie-
rungssignale LS1 wahrend eines ruhenden Zustands
des mobilen Identifikationsgebers IDG auszusenden.
[0061] Entsprechend wird der mobile Identifikations-
geber in einem geanderten Schritt acht eine Information
BWZ bzgl. eines ruhenden Zustands des mobilen Iden-
tifikationsgebers IDG in ein Antwortsignal AWO integrie-
ren und an das Fahrzeug FZ zuriicksenden. Dort emp-
fangt die fahrzeugseitige Sende-/Empfangseinrichtung
SEF das Antwortsignal in einem geéanderten Schritt neun
zum Zeitpunkt T6.

[0062] Auch in dieser Ausfiihrungsform kann durch
das entsprechende Ansteuern des Aussendens der An-
fragesignale bzw. Lokalisierungssignale in Abhangigkeit
der Bewegung des mobilen Identifikationsgebers IDG die
Haufigkeit entsprechend der Bewegung optimal ange-
passt werden und somit Strom eingespart werden.
[0063] Esauchzu Figur 3 seibemerkt, dass es mdglich
ist, den Zeitpunkt T9 zum erneuten Aussenden von An-
frage- bzw. Lokalisierungssignalen nicht erst nach einem
Zeitintervall Z1 ab dem Zeitpunkt T7 des letzten Aussen-
dens eines Anfragesignals ANO zu definieren, wie es in
Figur 3 gezeigt wurde, sondern gleich direkt nach Emp-
fang und Auswertung des Antwortsignals AW0 zum Zeit-
punkt T8. Auf diese Weise kann wieder eine schnell be-
ginnende Lokalisierung des mobilen Identifikationsge-
bers IDG erreicht werden.

[0064] Es seinun aufFigur 4 verwiesen, in der ein wei-
teres Ablaufdiagramm zum Veranschaulichen der An-
steuerung des Aussendens von Anfrage- bzw. Lokalisie-
rungssignalen gemaR einer dritten Ausfliihrungsform ge-
zeigt ist. Im Wesentlichen sind die Schritte in dieser drit-
ten Ausfiihrungsform gleich denen der zweiten Ausfiih-
rungsform. Besonders ist hier ein neuer Schritt zum Zeit-
punkt T61. Diesbezuglich ist die identifikationsgebersei-
tige Steuereinrichtung STI daflr eingerichtet, dass sie
bei einer bestimmten erkannten Bewegung des mobilen
Identifikationsgebers IDG bzw. bei Erkennen eines be-
wegten Zustands des mobilen Identifikationsgebers IDG
nachdem zuvor ein ruhender Zustand des mobilen Iden-
tifikationsgebers IDG erkannt wurde, selbststandig ein
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Signal (entsprechend einem Antwortsignal AWO, jedoch
ohne einen Trigger durch ein empfangenes Anfragesig-
nal) aussendet, in dem die vorbestimmte Bewegung bzw.
der bewegte Zustand des mobilen Identifikationsgebers
IDG angezeigt wird. Zum Zeitpunkt T61 empfangt die
fahrzeugseitige Sende-/Empfangseinrichtung SEF das
Signal AWO mit der Mitteilung. Die fahrzeugseitige Steu-
ereinrichtung STE wird umgehend den neuen Bewe-
gungszustand des mobilen Identifikationsgebers analy-
sieren und noch vor Ablauf des zweiten Zeitintervalls Z2
(deshalb die gestrichelte Darstellung der entsprechen-
den Klammer) das Aussenden eines Anfragesignals
ANO und eines Lokalisierungssignals LS1 veranlassen.
Auf diese Weise kann schnell der Modus des Aussen-
dens der Anfrage- bzw. Lokalisierungssignale an die Be-
wegung des mobilen Identifikationsgebers angepasst
werden, und eine prazise Positionsbestimmung bei op-
timiertem Stromverbrauch realisiert werden.

[0065] Es bemerkt, dass die gerade beschriebene
Funktionsweise der identifikationsgeberseitigen Steuer-
einrichtung STInichtnur als eine Option der zweiten Aus-
fuhrungsform, sondern auch als Option der ersten Aus-
fuhrungsform gesehen werden kann. Das bedeutet, ob-
wohl die identifikationsgeberseitige Steuereinrichtung
STl im ruhenden Zustand des mobilen Identifikationsge-
bers IDG das Aussenden von Antwortsignalen verhin-
dert, kann sie bei einem Ubergang in den bewegten Zu-
stand selbststandig das Aussenden eines Signals mitder
Anderung des Bewegungszustands veranlassen.
[0066] Es sei bemerkt, dass es auch denkbar ist, eine
Kombination der ersten und der zweiten Ausfiihrungs-
form zu realisieren, insbesondere dahingehend, dass die
identifikationsgeberseitigen Steuereinrichtung STI auf
ein erstes Anfragesignal ANO nach Erkennen eines ru-
henden Zustands noch einmal ein entsprechendes Ant-
wortsignal mit dem Bewegungszustand des mobilen
Identifikationsgeber IDG (und gegebenenfalls ein Ant-
wortsignal AW1) aussendet, um die fahrzeugseitige
Steuereinrichtung STE Uber den ruhenden Zustand des
mobilen Identifikationsgebers IDG zu informieren, und
dannim Folgenden wahrend des ruhenden Zustands des
mobilen ldentifikationsgebers IDG das Aussenden von
Antwortsignalen unterbindet. Mit Bezug auf Figur 2 ist es
somit als Option mdglich, dass die zum Zeitpunkt T3 an
den nun ruhenden mobilen Identifikationsgeber IDG aus-
gesendeten Signale von diesem empfangen und ausge-
wertet werden. Nur beim ersten Anfragesignal ANO seit
des erkannten ruhenden Zustands schickt der mobile
Identifikationsgeber IDG jeweilige Antwortsignale AWO
mit der Information eines ruhenden Zustands des mobi-
len Identifikationsgebers sowie ein Antwortsignal AW1
auf das Lokalisierungssignal mit einer Information der
am Ort des mobilen Identifikationsgebers gemessenen
Feldstarke RS1 zurtick. Diese Signale werden dann zum
Zeitpunkt T4 von der fahrzeugseitigen Sende-/Emp-
fangseinrichtung SEF empfangen und ausgewertet. Auf
diese Weise weild nun die fahrzeugseitige Steuereinrich-
tung STE, dass sich der mobile Identifikationsgeber in
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Ruhe befindet und dass das folgende Ausbleiben einer
Antwort aufgrund des ruhenden Zustands erfolgt. Somit
ist eine Unterscheidung zwischen einem "ruhenden" Zu-
stand und einem Zustand "Kommunikation gestort" még-
lich, wodurch die Sicherheit und Zuverlassigkeit der Zu-
gangsvorrichtung erhdht wird.

[0067] Es seinun aufFigur 5 verwiesen, in der ein wei-
teres Ablaufdiagramm zum Veranschaulichen der An-
steuerung des Aussendens von Anfrage- bzw. Lokalisie-
rungssignalen gemaR einer vierten Ausfiihrungsform ge-
zeigt ist. Diese vierte Ausfiihrungsform ist der zweiten
Ausfihrungsform sehr ahnlich, wobei hier eine zusatzli-
che Moglichkeit der fahrzeugseitigen Steuereinrichtung
STE gezeigt werden soll, dass sie bei Ausbleiben der
Antwortsignale (auf entsprechende Anfragesignale
ANO) seitens des mobilen Identifikationsgebers IDG ent-
scheiden kann, ob der Schlissel bei erkannter Ruhe
doch wieder ein Antwortsignal aussenden soll, oder
nicht. Dabei kann die fahrzeugseitigen Steuereinrichtung
STE zu einem beliebigen Zeitpunkt eine entsprechende
Aufforderung zum Aussenden eines Antwortsignals aus-
senden. Es ist auch denkbar, dass eine entsprechende
Aufforderung nach einer bestimmten Zeit ohne Antwort-
signal oder seit dem Erkennen eines ruhenden Zustands
des mobilen Identifikationsgebers ergeht.

[0068] InderFigurwirddavon ausgegangen, dass sich
der mobile Identifikationsgeber ab dem Zeitpunkt T3 in
Ruhe befindet. Nach dem Empfang des Antwortsignals
AWO mit der Information, dass sich der mobilen Identifi-
kationsgeber IDG in Ruhe befindet, beginnt ein Zeitinter-
vall Z3 mit einer zugeordneten Haufigkeit H3 zu laufen.
Da zu den Zeitpunkten T6 und T8 keine Antwort emp-
fangen wurde, ergeht nun zum Zeitpunkt T9 (trotz des
ruhenden Zustands des mobilen Identifikationsgebers)
mit dem Aussenden des Anfragesignals ANO und Loka-
lisierungssignal LS1 eine Aufforderung an den mobilen
Identifikationsgeber, wieder entsprechende Antwortsig-
nale zu senden. Wie zu bzw. zwischen den Zeitpunkten
T1 und T2 wird das Anfragesignal ANO und Lokalisie-
rungssignal LS1 empfangen, und ein jeweiliges entspre-
chendes Antwortsignal erzeugt und an das Fahrzeug ge-
schickt, das dieses zum Zeitpunkt T10 empfangt. Auf die-
se Weise kann die fahrzeugseitige Steuereinrichtung
STE selbst bestimmen, wann sie die Préasenz bzw. den
Ort des mobilen Identifikationsgebers tberpriifen méch-
te, so dass auch bei vortibergehendem Ausbleiben einer
Antwort des mobilen Identifikationsgebers der zuverlas-
sige Betrieb der Zugangsvorrichtung gewahrleistet wer-
den kann.

[0069] Als mobiler Identifikationsgeber kann neben ei-
nem elektronischen Fahrzeugschliissel auch ein ande-
res von einem Benutzer tragbares Gerat mit entspre-
chender beschriebener Funktionalitatin Frage kommen,
wie beispielsweise ein Mobiltelefon bzw. Smartphone,
ein Tablet PC, eine Smart-Watch (intelligente Uhr), etc.
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Patentanspriiche

Zugangsvorrichtung (ZV) fir ein Fahrzeug (FZ), mit
folgenden Merkmalen:

- einer fahrzeugseitigen Steuereinrichtung
(STE)

o zum Aussenden von Anfragesignalen
(ANO) an einen mobilen Identifikationsge-
ber (IDG) zum Abfragen von dessen Bewe-
gungszustand (BW2);

o wobei die fahrzeugseitige Steuereinrich-
tung (STE) ferner daflir eingerichtet ist, das
Aussenden der Anfragesignale (ANO) an
eine Antwort des mobilen Identifikationsge-
bers mit dessen Bewegungszustand oder
an das Ausbleiben der Antwort anzupas-
sen;

- einem mobilen Identifikationsgeber (IDG) um-
fassend:

o einen Bewegungssensor (BWS) zum Er-
fassen einer Bewegung des mobilen Iden-
tifikationsgebers (IDG)

o eine identifikationsgeberseitige Sen-
de-/Empfangseinrichtung (SEI) zum:

+ Empfangen der fahrzeugseitigen An-
fragesignale (LS1), und

+ Aussenden eines Antwortsignals mit
dem Bewegungszustand (BWZ) des
mobilen Identifikationsgebers (IDG)
ansprechend auf zumindest ein Anfra-
gesignal (ANO).

oeine identifikationsgeberseitige Steuerein-
richtung (STI) zum Steuern des Aussen-
dens der Antwortsignale (AWO, AW1),

dadurch gekennzeichnet,

dass die fahrzeugseitige Steuereinrichtung
(STE) zu einem beliebigen Zeitpunkt oder nach
Ablauf eines bestimmten Zeitintervalls (Z3)
nach Erkennen eines bestimmten Bewegungs-
zustands (BWZ) des mobilen Identifikationsge-
bers (IDG) ein Anfragesignal mit einer Aufforde-
rung an den mobilen Identifikationsgeber (IDG)
aussendet, durch das der mobile Identifikations-
geber (IDG) gezwungen wird, in jedem Fall ein
Antwortsignal zuriickzusenden.

2. Zugangsvorrichtung (ZV) nach Anspruch 1, bei der

die identifikationsgeberseitige Steuereinrichtung
(STI) dafiir eingerichtet ist, das Aussenden eines
Antwortsignals (AWO, AW1) nur bei Vorliegen eines
bestimmten Bewegungszustands (BWZ) freizuge-
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ben.

Zugangsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 2, bei der der mobile Identifikationsgeber (IDG)
ferner aufweist:

eine identifikationsgeberseitige Zeitmesseinrich-
tung (ZMI) zum Erfassen der Zeit seit einer letzten
vorbestimmten Bewegung des mobilen Identifikati-
onsgebers (IDG).

Zugangsvorrichtung (ZV) nach einem der Anspri-
che 1 bis 3, bei der die identifikationsgeberseitige
Steuereinrichtung (STI) ferner dafiir eingerichtet ist,

- als Bewegungszustand (BWZ) einen ruhenden
Zustand des mobilen Identifikationsgebers
(IDG) zu erkennen, wenn die erfasste Bewe-
gung unterhalb eines vorbestimmten Schwel-
lenwerts (SW) liegt, und

- als Bewegungszustand (BWZ) einen beweg-
ten Zustand des mobilen Identifikationsgebers
(IDG) zu erkennen, wenn die erfasste Bewe-
gung oberhalb eines vorbestimmten Schwellen-
werts (SW) liegt.

Zugangsvorrichtung (ZV) nach Anspruch 3 und 4,
bei der die identifikationsgeberseitige Steuereinrich-
tung (STI) ferner dafiir eingerichtet ist, den Bewe-
gungszustand (BWZ) des mobilen Identifikationsge-
bers (IDG)als einen bewegten Zustand zu erkennen,
wenn die erfasste Bewegung oberhalb eines vorbe-
stimmten Schwellenwerts liegt und die von der iden-
tifikationsgeberseitige Zeitmesseinrichtung gemes-
sene Zeit innerhalb eines vorbestimmten Zeitinter-
valls liegt.

Zugangsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 5, bei der die fahrzeugseitige Steuereinrichtung
(STE) ferner dafir eingerichtet ist, die Haufigkeit des
Aussendens der Anfragesignale zu reduzieren,
wenn als Bewegungszustand (BWZ) des mobilen
Identifikationsgebers (IDG) ein ruhender Zustand
empfangen worden ist.

Zugangsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 6, bei der die fahrzeugseitige Steuereinrichtung
(STE) ferner dafiir eingerichtet ist, einen Dateninhalt
oder die Signaldauer der Anfragesignale (ANO) zu
reduzieren, wenn als Bewegungszustand (BW2Z)
des mobilen Identifikationsgebers (IDG) ein ruhen-
der Zustand empfangen worden ist.

Zugangsvorrichtung nach Anspruch 6, bei dem die
fahrzeugseitige Steuereinrichtung (STE) ferner da-
fur eingerichtet ist, die Haufigkeit des Aussendens
der Anfragesignale wieder zu erhéhen, wenn nach
Empfang eines ruhenden Zustands als Bewegungs-
zustand (BWZ) des mobilen Identifikationsgebers
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(IDG) wieder ein bewegter Zustand empfangen wor-
den ist.

Zugangsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 8, bei der der mobile Identifikationsgeber (IDG),
wenn er von einem ruhenden in einen bewegten Zu-
stand Ubergeht, selbststandig ein Hinweissignal
aussendet.

Zugangsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 9, bei dem die fahrzeugseitige Steuereinrichtung
(STE) dafiir ausgelegt ist, zur Authentifizierung des
mobilen Identifikationsgebers (IDG) mit zumindest
einem Anfragesignal (ANO) eine Anforderung aus-
zusenden, und ein Antwortsignal des mobilen Iden-
tifikationsgebers (IDG) mit einem Identifikations-
code (CO) zu empfangen.

Zugangsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 9, bei der die fahrzeugseitige Steuereinrichtung
in Form der Anfragesignale oder als separate Loka-
lisierungssignals (LS 1) Signale zur Positionsbestim-
mung des mobilen Identifikationsgebers aussendet.

Zugangsvorrichtung nach Anspruch 11, bei der nur
bei einem erkannten bewegten Zustand des mobilen
Identifikationsgebers (IDG) Lokalisierungssignale
furr eine Positionsbestimmung ausgesendet werden.

Zugangsvorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 12, bei dem die fahrzeugseitige Steuereinrich-
tung (STE) ferner dafiir eingerichtet ist, eine vorbe-
stimmte Fahrzeugfunktion auszulésen, in Abhangig-
keit des Empfangs eines bewegten Zustands des
mobilen Identifikationsgebers (IDG) oder der Positi-
on des mobilen Identifikationsgebers (IDG) bezlg-
lich des Fahrzeugs (FZ) oder des Empfangs eines
gulltigen Identifikationscodes (CO) des mobilen Iden-
tifikationsgebers (IDG), oder bei Vorliegen einer be-
stimmten Kombination der genannten Kriterien.

Fahrzeug (FZ) mit einer Zugangsvorrichtung (ZV)
nach einem der Anspriiche 1 bis 13.

Verfahren zum Betreiben einer Zugangsvorrichtung
(Z2V) eines Fahrzeugs (FZ), mit folgenden Schritten:

- Aussenden von Anfragesignalen (ANO) an ei-
nen mobilen Identifikationsgeber (IDG) zur Ab-
frage von dessen Bewegungszustand (BWZ;

- Anpassen des Aussendens der Anfragesigna-
le (ANO) an ein von dem mobilen Identifikati-
onsgeber (IDG) empfangenes Antwortsignal
(AWO) mit dem Bewegungszustand (BWZ) des
mobilen Identifikationsgebers (IDG), oderin Ab-
hangigkeit des Ausbleibens des Antwortsignals
(AWO),
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gekennzeichnet durch

ein Aussenden - zu einem beliebigen Zeitpunkt oder
nach Ablauf eines bestimmten Zeitintervalls (Z3)
nach Erkennen eines bestimmten Bewegungszu-
stands (BWZ) des mobilen Identifikationsgebers
(IDG) - eines Anfragesignals mit einer Aufforderung
an den mobilen Ildentifikationsgeber (IDG), durch
das der mobile Identifikationsgeber (IDG) gezwun-
gen wird, in jedem Fall ein Antwortsignal zurtickzu-
senden.

Claims

Access device (ZV) for a vehicle (FZ), having the
following features:

- an on-vehicle control apparatus (STE)

o for transmitting enquiry signals (ANO) to
a mobile identification transmitter (IDG) in
order to query the state of motion (BW2Z)
thereof;

o wherein the on-vehicle control apparatus
(STE) is further configured to adapt the
transmission of the enquiry signals (ANO)
for a response from the mobile identification
transmitter containing the state of motion
thereof or for the absence of the response;

- a mobile identification transmitter (IDG) com-
prising:

o a motion sensor (BWS) for detecting a
movement of the mobile identification trans-
mitter (IDG)

o an identification-transmitter transmit-
ting/receiving apparatus (SEI) for:

+ receiving the vehicle’s enquiry sig-
nals (LS1), and

+ transmitting a response signal con-
taining the state of motion (BWZ) of the
mobile identification transmitter (IDG)
in response to at least one enquiry sig-
nal (ANO)

o an identification-transmitter control appa-
ratus (STI) for controlling the transmission
of the response signals (AWO, AW1),

characterized

in that the on-vehicle control apparatus (STE)
transmits to the mobile identification transmitter
(IDG) an enquiry signal, containing a request,
at any one time or after a specific time interval
(Z3) has elapsed after a specific state of motion
(BWZ) of the mobile identification transmitter
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(IDG) has been recognized, which enquiry sig-
nal forces the mobile identification transmitter
(IDG) to return a response signal in any event.

Access device (ZV) according to Claim 1, in which
the identification-transmitter control apparatus (STI)
is configured to enable the transmission of a re-
sponse signal (AWO, AW1) only when a specific
state of motion (BWZ) exists.

Access device according to one of Claims 1 to 2, in
which the mobile identification transmitter (IDG) fur-
ther comprises:

an identification-transmitter timing device (ZMl) for
recording the time since a last predetermined move-
ment of the mobile identification transmitter (IDG).

Access device (ZV) according to one of Claims 1 to
3, in which the identification-transmitter control ap-
paratus (STI) is further configured

- to recognize the state of motion (BWZ) to be a
stationary state of the mobile identification trans-
mitter (IDG) when the detected movement is be-
low a predetermined threshold value (SW), and
- to recognize the state of motion (BWZ) to be a
moving state of the mobile identification trans-
mitter (IDG) when the detected movement is
above a predetermined threshold value (SW).

Access device (ZV) according to Claims 3 and 4, in
which the identification-transmitter control appara-
tus (STI) is further configured to recognize the state
of motion (BWZ) of the mobile identification trans-
mitter (IDG) as a moving state when the detected
movement is above a predetermined threshold value
and the time measured by the identification-trans-
mitter timing device is within a predetermined time
interval.

Access device according to one of Claims 1 to 5, in
which the on-vehicle control apparatus (STE) is fur-
ther configured to reduce the frequency of the trans-
mission of the enquiry signals when a stationary
state has been received as the state of motion (BWZ)
of the mobile identification transmitter (IDG).

Access device according to one of Claims 1 to 6, in
which the on-vehicle control apparatus (STE) is fur-
ther configured to reduce a data content or the signal
duration of the enquiry signals (ANO) when a sta-
tionary state has beenreceived as the state of motion
(BWZ) of the mobile identification transmitter (IDG).

Access device according to Claim 6, in which the on-
vehicle control apparatus (STE) is further configured
to increase the frequency of the transmission of the
enquiry signals again when, after a stationary state
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has been received as the state of motion (BWZ) of
the mobile identification transmitter (IDG), a moving
state has been received again.

Access device according to one of Claims 1 to 8, in
which the mobile identification transmitter (IDG) in-
dependently transmits a notification signal when it
changes from a stationary to a moving state.

Access device according to one of Claims 1t0 9, in
which the on-vehicle control apparatus (STE) is de-
signed to authenticate the mobile identification trans-
mitter (IDG) by using at least one enquiry signal
(ANO) to transmit a request, and to receive a re-
sponse signal from the mobile identification trans-
mitter (IDG) containing an identification code (CO).

Access device according to one of Claims 1t0 9, in
which the on-vehicle control apparatus transmits sig-
nals for determining the position of the mobile iden-
tification transmitter in the form of the enquiry signals
or as separate localization signals (LS1).

Access device according to Claim 11, in which local-
ization signals for position determination are trans-
mitted only when a moving state of the mobile iden-
tification transmitter (IDG) is recognized.

Access device according to one of Claims 1 to 12,
in which the on-vehicle control apparatus (STE) is
further configured to trigger a predetermined vehicle
function on the basis of the reception of a moving
state of the mobile identification transmitter (IDG) or
the position of the mobile identification transmitter
(IDG) relative to the vehicle (FZ) or the reception of
a valid identification code (CO) of the mobile identi-
fication transmitter (IDG), or if a specific combination
of said criteria exists.

Vehicle (FZ) havingan access device (ZV)according
to one of Claims 1 to 13.

Method for operating an access device (ZV) of a ve-
hicle (FZ), having the following steps:

- transmitting enquiry signals (ANO) to a mobile
identification transmitter (IDG) in order to query
the state of motion (BW2Z) thereof;

- adapting the transmission of the enquiry sig-
nals (ANO) for a response signal (AWO) re-
ceived from the mobile identification transmitter
(IDG) and containing the state of motion (BWZ)
of the mobile identification transmitter (IDG), or
on the basis of the absence of the response sig-
nal (AWO),

characterized by
transmission to the mobile identification transmitter
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(IDG) of an enquiry signal, containing a request, at
any one time or after a specific time interval (Z3) has
elapsed after a specific state of motion (BWZ) of the
mobile identification transmitter (IDG) has been rec-
ognized, which enquiry signal forces the mobile iden-
tification transmitter (IDG) to return aresponse signal
in any event.

Revendications

Arrangement d’accés (ZV) pour un véhicule (FZ),
ayant les caractéristiques suivantes :

- un dispositif de commande cété véhicule (STE)

o destiné a émettre des signaux d’interroga-
tion (ANO) vers un transmetteur d’'identifi-
cation mobile (IDG) afin d’interroger son
état de mouvement (BWZ) ;

o le dispositif de commande c6té véhicule
(STE) étant en outre congu pour adapter
I'émission des signaux d’interrogation
(ANO) a une réponse du transmetteur
d’identification mobile avec son état de
mouvement ou a I'absence de réponse ;

- un transmetteur d’identification mobile (IDG)
comprenant :

o un capteur de mouvement (BWS) destiné
a détecter un mouvement du transmetteur
d’identification mobile (IDG)

o un dispositif d’émission/réception (SEI)
coté transmetteur d’identification, destiné
a:

+ recevoir les signaux d’interrogation
co6té véhicule (LS1), et

+ émettre un signal de réponse avec
I'état de mouvement (BWZ) du trans-
metteur d’identification mobile (IDG) en
réponse a au moins un signal d’interro-
gation (ANO),

o un dispositif de commande c6té transmet-
teur d’identification (STI) destiné a com-
mander I'émission des signaux de réponse
(AWO, AW1),

caractérisé en ce

que le dispositif de commande c6té véhicule
(STE) émet, a un moment quelconque ou aprés
I'écoulement d’'un intervalle de temps (Z3) dé-
terminé, aprés reconnaissance d'un état de
mouvement (BWZ) déterminé du transmetteur
d’identification mobile (IDG), un signal d’interro-
gation avec une invitation au transmetteur
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d’identification mobile (IDG), par lequel le trans-
metteur d’identification mobile (IDG) est con-
traint de renvoyer un signal de réponse dans
tous les cas.

Arrangement d’acces (ZV) selon la revendication 1,
avec lequel le dispositif de commande cété trans-
metteur d’identification (STI) est congu pour n’auto-
riser 'émission d’un signal de réponse (AWO, AW 1)
qu’en présence d’'un état de mouvement (BWZ) dé-
terminé.

Arrangement d’acceés selon 'une desrevendications
1a2, aveclequel le transmetteur d’identification mo-
bile (IDG) comprend en outre :

un dispositif de mesure du temps (ZMl) cété trans-
metteur d’identification, destiné a acquérir le temps
écoulé depuis un dernier mouvement prédéterminé
du transmetteur d’identification mobile (IDG).

Arrangement d’acces (ZV) selon 'une des revendi-
cations 1 a 3, avec lequel le dispositif de commande
coté transmetteur d’identification (STI) est en outre
congu pour,

- reconnaitre, comme état de mouvement
(BW2Z), un état au repos du transmetteur d’iden-
tification mobile (IDG) lorsque le mouvement dé-
tecté se trouve au-dessous d’une valeur de seuil
(SW) prédéterminée, et

- reconnaitre, comme état de mouvement
(BWZ), un état en mouvement du transmetteur
d’identification mobile (IDG) lorsque le mouve-
ment détecté se trouve au-dessus d’une valeur
de seuil (SW) prédéterminée.

Arrangement d’acces (ZV) selon les revendications
3 et 4, avec lequel le moyen de commande cété
transmetteur d’identification (STI) est en outre adap-
té pour reconnaitre I'état de mouvement (BWZ) du
transmetteur d’identification mobile (IDG) comme un
état en mouvement lorsque le mouvement détecté
se trouve au-dessus d’une valeur de seuil prédéter-
minée et que le temps mesuré par le dispositif de
mesure de temps c6té transmetteur d’identification
est compris dans un intervalle de temps prédétermi-
né.

Arrangement d’acceés selon 'une desrevendications
1 a 5, avec lequel le dispositif de commande coté
véhicule (STE) est en outre congu pour réduire la
fréquence d’émission des signaux d’interrogation
lorsqu’un état au repos a été regcu comme état de
mouvement (BWZ) du transmetteur d’identification
mobile (IDG).

Arrangement d’acceés selon 'une desrevendications
1 a 6, avec lequel le dispositif de commande coté
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véhicule (STE) est en outre congu pour réduire un
contenu de données ou la durée de signal des si-
gnaux d’interrogation (ANO) lorsqu’un état au repos
a été recu comme état de mouvement (BWZ) du
transmetteur d’identification mobile (IDG).

Arrangement d’accés selon la revendication 6, avec
lequelle dispositifde commande c6té véhicule (STE)
est en outre congu pour augmenter de nouveau la
fréquence d’émission des signaux d’interrogation
lorsqu’un état en mouvement a de nouveau été regu
apres la réception d’'un état au repos comme état de
mouvement (BWZ) du transmetteur d’identification
mobile (IDG).

Arrangement d’acceés selon I'une des revendications
1a8, avec lequel le transmetteur d’identification mo-
bile (IDG), lorsqu’il passe d’'un état au repos a un
état en mouvement, émet de maniére autonome un
signal de notification.

Arrangement d’acces selon I'une des revendications
1 a9, avec lequel le dispositif de commande cbté
véhicule (STE) est congu pour émettre une requéte
en vue d’authentifier le transmetteur d’identification
mobile (IDG) avec au moins un signal d’interrogation
(ANO), et pour recevoir un signal de réponse du
transmetteur d’identification mobile (IDG) avec un
code d’identification (CO).

Arrangement d’acces selon I'une des revendications
1 a9, avec lequel le dispositif de commande cbté
véhicule émet, sous la forme des signaux d’interro-
gation ou sous la forme d’un signal de localisation
(LS1) séparé, des signaux servant a déterminer la
position du transmetteur d’identification mobile.

Arrangement d’acces selon la revendication 11,
avec lequel des signaux de localisation ne sont émis
pour une détermination de position que dans le cas
d'un état en mouvement reconnu du transmetteur
d’identification mobile (IDG).

Arrangement d’acces selon I'une des revendications
1 a 12, avec lequel le dispositif de commande cbté
véhicule (STE) est en outre congu pour déclencher
une fonction de véhicule prédéterminée, en fonction
de la réception d’'un état en mouvement du trans-
metteur d’identification mobile (IDG) ou de la position
du transmetteur d’identification mobile (IDG) par rap-
port au véhicule (FZ) ou de la réception d’un code
d’identification (CO) valide du transmetteur d’identi-
fication mobile (IDG), ou en présence d’'une combi-
naison déterminée des critéres mentionnés.

Véhicule (FZ) comprenant un arrangement d’acces
(ZV) selon I'une des revendications 1 a 13.
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15. Procédé pour faire fonctionner un arrangementd’ac-

cés (ZV) d’'un véhicule (FZ), comprenant les étapes
suivantes :

- émission de signaux d’interrogation (ANO)
vers un transmetteur d’identification mobile
(IDG) afin d’interroger son état de mouvement
(BWZ);

- adaptation de I’émission des signaux d’inter-
rogation (ANO) a un signal de réponse (AWO)
recu par le transmetteur d’identification mobile
(IDG) avec I'état de mouvement (BWZ) dutrans-
metteur d’identification mobile (IDG), ou en
fonction de I'absence du signal de réponse
(AWO),

caractérisée par

une émission - a un moment quelconque ou apres
I’écoulementd’un intervalle de temps (Z3) déterminé
aprés reconnaissance d'un état de mouvement
(BWZ) déterminé du transmetteur d’identification
mobile (IDG) - d’un signal d’interrogation avec une
invitation au transmetteur d’identification mobile
(IDG), par lequel le transmetteur d’identification mo-
bile (IDG) est contraint de renvoyer un signal de ré-
ponse dans tous les cas.
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